







[关键词] 运动控制 数控 轨迹规划 插补算法 椭圆弧规划
[Abstract] This paperpresents two methods to implement the path plan of ellipse arc. One is tangent approach, and the other is the com
pression- circle. Firstly, two differentMathematical Models are constructed to analyze thementioned ellipsearcplan in two- dimension
al space, the results are then extended to three- dimensional space with rotational tensor. The results of simulations and experiments in
dicate that the compression- circle approach is good enough for real- time control.
















设给定椭圆弧的椭圆中心为 P c , 运动起始位置为
P s。又设 P, V, a 分别为轨迹规划器在 t时刻的输出
位置, 速度和加速度向量。 为通过椭圆中心, 且沿 P s
∀ P 的单位向量, P 点的速度和加速度的大小分别为V
p和 ap, 为 t时刻对应的椭圆矢径长度,  起始点所对
应的中心角,如图A、图B中所示,参照图 C,可以写出 t
时刻轨迹规划器的输出:
故只需由公式( 1- 1)、( 1- 2)、( 1- 3)或 ( 2- 1)、( 2- 2)
、( 2- 3)求出实时的 角、!角及对应的矢径大小 ,代









从点( 0, 0)开始,以( 1, 0)为圆心,按圆弧逆时针转
动 180度到( 2, 0) ,再直线运动到( 5, 0) ,再以( 0, 0)为中
心,顺时针椭圆弧运动到( 0, 4) ,再直线运动到( 0, 0)。
二维仿真图
第二幅图(三维仿真图) :
第一段从点( 0, 0, 0)开始,以( 5, 0, 0)为圆心,绕向量
( 0, 0, 1) 按圆弧顺时针转动 360#,第二段从点( 0, 0, 0)开
始,以( 5, 0, 0)为圆心,绕向量( 0, 1, 0) 按圆弧顺时针转
动 360度,第三段从点( 0, 0, 0)以( 5, 0, 0)为中心,绕向量





缩比 e、周长 C及第一个采样周期的步长 L 决定。原理
上只要 L 取得足够小便可得到任意精度的计算结果。而













CPU 耗时在同一个数量级, 用德州仪器的 TM S 320C
31芯片测得执行一次二维椭圆插补的 CPU 耗时为
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水晶队两个机器人东东和西西相互配合在 Eyes On M e 的伴奏下表演优美且不失滑稽的舞蹈动作, 将技术和艺
术完美的结合成一体。
Beauty & Beast ( 美女与野兽 ) 则更重视视觉美感与舞台艺术效果, 注重搭建现有硬件平台, 并积极采
取软件方法保障硬件更准确、可靠地工作。整体采用双机器人有机结合的配乐小哑剧表演形式, 机器人一个叫做
Beauty,另一个叫做 Beast ,外型标致、美观、仿真,活动范围更大。Beauty 为一工艺偶人,善于跳Waltz,脚下步伐稳
健、灵活; Beast为一恐龙, 6个自由度: 双腿 2个,颈部 2个,下腭 1个, 眼睛 1个。Beast活灵活现,不时吼叫, 与
Beauty 共同演义着一场 Beauty & Beast the New ! 
这些作品从一个方面展现了中国科大在全面开展学生科技活动中取得的丰硕成果。
